Robotic welding jaws has drive arrangement containing threaded 
spindle connected to rotate with one welding electrode fitting and 
guided in spindle nut forming part of drive motor rotor 
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Abstract of DE 19948043 (A1) 

The arrangement has two jaws fittings (1 ,2) with 
welding electrodes (3,4) that can be varied in 

position relative to each other by altering the . ,. ^ 

distance between their ends with a drive • 



arrangement (5) containing a threaded spindle ; . x „ . ^ - r^^^a^^TT^S' 



connected to rotate with one welding electrode 
fitting guided in a spindle nut forming part of a 
drive motor rotor. The motor is an electrical servo 
motor with a hollow shaft rotor in which the 
spindle nut is inserted. 
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(S) RoboterschweiBzange 

@ Die Erfindung betnfft eine RoboterschweiBzange, be- 
stehend aus zwei Zangenarmaturen mit jewel Is einer 
SchwefSelektrode, die relatfv zueinander fm Sinne einer 
Abstandsveranderung zwlschen den Enden der SchweiS- 
eiektroden In fhrer Lage mittele einer Antrlebsvorrlchtung 
(5) verinderlichsind. Die Antriebsvorrichtung bestehtaua 
einer mit einer SchwelKelektrodenarmatur (1) drehfest 
verbundenen Gewindespindei (6), die in einer Spindel- 
mutter (7) gefiihrt ist, die Toil eines Rotors (8) eines An- 
trlebsmotors (9} ist 
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Beschreibung veranderlich sind. Im varliegenden Fall sind die Zangenar- 

maturen 1, 2 derart ausgebildet, dafi sie urn eine Schwenk- 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine RoboterschweiB- achse X eine Schwenkbewegung relativ zueinander durcb- 

zange, bestehend aus zwei Zangenarmaturen mil jeweils ei- fUhren konnen. Eine erfindungsgemafie Antriebsvorrichtung 

ner SchweiBelektrode, die relativ zueinander im Sinne einer 5 5 besteht aus einer mit der Zangenarmatur 1 drehfest ver- 

Abstandsveranderung zwiscben den Enden der Schweifi- bundenen Gewindespindel 6, die in einer Spindelmutter 7 

elektroden in ihrer Lage mittels einer Antriebsvorrichtung gefUhrt ist Die Spindelmutter 7 ist Teil eines Rotors 8 der 

veranderlich sind. Antriebseinbeit 5. Der Rotor 8 ist Bestandteil eines An- 

Bei derartigen bekannten Roboterschweifizangen erfolgt triebsmotors 9, der als elektrischer Servomotor ausgebildet 

die Umsetzung der Motor-Drehbewegung in eine lineare 10 ist Der Stator 8a des Servomotors 9 ist an der Zangenarma- 

Hin- und Herbewegung durch Zwischengetriebe, wodurch tur 1 befesugt. Der Rotor 8 ist als Hohl wellenrotor ausgebil- 

sich ein hoher Gewichtsanteil ergibt Auch ist es bekannt, det, in dem die Spindelmutter 7 eingebracbt ist Hierzu be- 

derartige Schweifizangen durch Pneumatik-Zy lindereinhei- sitzt der Hohlw ellenrotor 8 einen im Durchmesser erweiter- 

ten anzutreiben. Derartige Antnebe besdtzen hohe Herstel- ten Zylinderfortsatz 10, in dem die Spindelmutter 7 kraft- 

lungskosten, zudem bestehen Probleme in bezug auf Prall- 15 und formscbltissig eingesetzt ist An ihrem innerhalb des 

schlag und die Ansprechgescbwindigkeit dieser Antriebs- HoblweUenrotors 8 liegenden Ende weist die Gewindespin- 

einheiten. del 6 einen Zapfen 11 auf, auf dem eine Gleitlager-Radialla- 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, gereinheit 12 befestigt ist. Diese integrierte Gleit- und Ra- 

eine Antriebseinheit fur eine RoboterschweiBzange zu diallagerkombination 12 nimmt tiber das Glehlager dieAxi- 

schaffen, die reduzierte Herstellungskosten mit einem ver- 20 albewegung der Gewindespindel 6 innerhalb der Rotorbohl- 

besserten Handling verb in det welle 8 auf, und die Radiallageranordnung nimmt die Dre- 

ErfindungsgemMfi wird dies dadurch erreicht, dafi die An- bung des HoblweUenrotors 8 auf, und zwar bei volier Be- 

triebsvorrichtung aus einer drehfest mit der SchweiBelektro- lastbarkeit mit den auftretenden QuerkrSften am Spinde- 

denarmatur verbundenen Gewindespindel besteht, die in ei- lende. Der Hoblwellenrotor 8 ist auf der Zangenseite mit 

ner Spindelmutter gefiihrt ist, die ihrerseits TeiL eines Rotors 25 Axial- und Radiallagern 13 versehen, die getxennt die ent- 

eines Antriebsmotors ist Insbesondere ist der Antriebsmo- spree henden Krafte aumdbmen. Auf der anderen Seite des 

tor als elektrischer Servomotor mit einem Hoblwellenrotor Motors wird die Lagerung durch ein schwimmendes Radial- 

ausgebildet in dem die Spindelmutter eingebracht ist Die lager 14 bewirkt 

Gewindespindel und die Spindelmutter bilden vorzugswei- Die aus der Gewmdespindel 6 und der Spindelmutter 7 

ses einen Xugeigewindetrieb. 30 gebildete Antriebseinheit ist vorteilhafterweise als Kugelge- 

Ernridungsgem&B erfolgt die Umsetzung der Motor-Dreb- windetrieb ausgebildet. Je each Drehrichtung des Rotors 8 

bewegung in eine lineare Hh> und Herbewegung ohne Zwi- wird die Spindel 6 aus dem Rotor 8 heraus oder in inn hinein 

scbengetriebe, Denn die Kugelrollspindel wird in die Mo- gefahren, 

torachse der Kugelrollmutter eingesetzt Hierbei dreht sich Der erfindungsgemaBe Servomotor ist vorteilhafterweise 

der Motor SuBerlich nicht sondern er schiebt die Spindel 35 als 3-phasiger, 6-poliger Elektromotor ausgebildet Im irme- 

aus und ein wie bei einem PneunLaiikzylinder. Da die Kugel- ren der Motoreinheit ist an dem Hoblwellenrotor 8 ein vor- 

rollspindel verdrehgesichert mit der Roboterzangenarrnatur zugsweise 2-poliger Resolver, d b. induktiver Weggeber, 

verbunden ist, ergibt sich eine lineare Aus- undEinwartsbe- angeordnet Hiermit kann entsprechend der Drehung des 

wegung der Spindel HoblweUenrotors 8 eine Steuerung mittels einer program- 

Bei dem erfindungsgem&B verwendeten Servomotor nan- 40 mierbaren Steuereinheit der Motorkraft und der Positionie- 

delt es sicb urn einen 3-phasigen, 6-poligen Servomotor. rung der Schweifizangen erfolgen. Die erfindungsgemaBe 

Durch diesen Servomotorantrieb m Aferbindung mit dem er- programmierbare Steuereinheit erlaubt eine Steuerung des 

ftndungsgerMBen Spindeltrieb erfolgt eine schnellere und Servomotors in Abhangigkeit von der Stromstarke und zu- 

prazLBere Bewegung der RoboterschweiBzange. Ein erfin- dem eine Positiomerungssteuerung fur an das jeweilige zu 

dungsgemMBer Motor ist wartungsarm und hat eine hohe Le- 45 verschweifiende Werkstiick angepaBte Ofmungs- und 

bensdauer. SchlieB wege der Roboterzangen. 

Weiterhin ist er&Do\mgsgcmafl vorgesehen, dafi der Ver- Aus dem beiliegenden Funktionszyklus (Fig. 3) ist der 

f ahrweg der Spindel und die Motorkraft unabhfingig vonein- Xrafrverlauf bei der Verwendung eines ertmdungsgemaBen 

ander in einer programmierbaren Steuerung gesteuert bzw. Servoan triebs zu erkennen. Es ist der sehr steile Kraftanstieg 

geregelt warden konnen. Durch einen im inneren der Motor- SO entnebmbar, der beim Aufsetzen der Elektrode auf dem zu 

antriebseinheit vorgesehenen Resolver, d h. einen indukti- verschweifienden Gegenstand auftritt. Weiterhin ist erkenn- 

ven Drehgeber, konnen die Ofmungs- und SchlieBbewegun- bar der zeitm&Big kurze Arbeitshub. 

gen der Zangenarmaturen bestimmt und kontrolliert werden, Die vorliegende Erfindung hat insbesondere auch die \br- 

und zwar entsprechend den jeweils gewiinschten Vorgaben. telle, dafi die Ofmungs- und Schliefiwege individual! dem 

Anhand der in den beiliegenden Zeichnungen dargestell- SS Werkstiick angepaBt werden konnen und die gesamte Bin- 

ten Ausfuhrungsform der Erfindung wird diese nSher erlau- richtung an jedem handelsublichen Roboter angeschlossen 

tert Es zeigen: und betrieben werden kann. Auch ist es moglich, die ge- 

Fig. 1 eine Prinzip-Darstellung einer erfindungsgem&Ben samte Einrichtung gegen pneumatiscbe Antriebseinheiten 

SchweiBzange, auszutauschen. 

Fig. 2 einen Schnitt durch die erfindungsgemaBe An- eo Die erfindungsgemSBe RoboterschweiBzange zeichnet 

triebseinbeit und sich durch eine hohe ProzeBsicherheit aus, wodurch ein ge- 

Fig, 3 ein Schaubild eines Punklionszvklus einer erfin- steigertes Qualitatsniveau erreicht wird, Es ist eine kontinu- 

dungsgemMBen SchweiBzange. ierliche SchweiBkraft vorhanden. Zudem konnen kurze, 

Eine erfindungsgemSBe RoboterschweiBzange besteht dem Werkstiick angepaBte SchlieB- und Ofxnungswege ein- 

aus zwei Zangenarmaturen 1, 2 mit jeweils einer SchweiB- 65 gestellt werden, wobei schnellere Offnungs- und Schliefige- 

elektrode 3, 4, die relativ zueinander im Sinne einer Ab- schwindigkeiten erreichbar sind. Es wird eine hohe 

stanosvera'nderung zwischen den Enden der SchweiBelek- ScbweiBquaiitat durch einen gleichmaBigen SchweiflBnsen- 

troden 3, 4 m ihrer Lage mittels einer Antriebsvorrichtung 5 durchmesser erreicht. Da kein Prallschlag auftritt, treten 
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keine BlechvBrfaimungen und geringere Materialbelastun- 
gen auf. Zudem ist die erfrndirngsgerrntBe Roboterschweifi- 
zange wartungsarm und energiesparend, da teurc Druckluft- 
energien nicht eingesetzt werden mussen. 

5 

Patentansprtiche 

1. Roboterschweifizange, bestehend aus zwei Zangen- 
arttmluren (1, 2) mit jeweils einer Schweu3elBktrode (3, 
4), die relativ zueinander im Sinne einer Abstandsver- 10 
anderung zwischen den En den dcr SchweiBelektioden 
(3, 4) in ihrer Lage mittels einer Antriebsvorrichtung 
(5) veranderlich sind, dadurch gekennzeichnet, dafi 
die Antriebsvanichtung aus einer nrit einer Schweifi- 
elektrodenarmatur (1) drehfest verbundenen Gewinde- is 
spindel (<5) besteht, die in einer Spindelmutter (7) ge- 
fQhrt 1st, die Tbil eines Rotors (8) eines Antriebsmotors 
(9) ist 

2. Roboterschweifizange nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet dafi der Antriebsmotor (9) aus einera 20 
elektrischen Servomotor besteht und einen Hohlwel- 
lenrotor (8) aufweist in dem die Spindelmutter (7) ein- 
gebracht ist 

3. Roboterschweifizange nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet dafi die Gewindespindel (6) und 25 
die Spindehnutter (J) einen Kngelgewindetrieb bUden, 

4. Roboterschweifizange nach einem der Anspruche 1 
bis 3 , dadurch gekennzeichnet, dafi der Servomotor als 
3-phasiger, 6-poliger Elektromotor ausgebildet ist 

5. Roboterschweifizange nach einem der Anspruche 1 30 
bis 4, dadurch gekennzeichnet, dafi an dem Hohlwel- 
lenrotor (8) ein 2-poliger Resolver vorgesehen ist. 

6. Roboterschweifizange nach einem der Anspruche 1 
bis 5, dadurch gekennzeichnet, dafi der Antriebsmotor 
(9)inAbhangigkeit von der Stromstarke regelbar bzw. 36 
steuerbar ist und damit unterschiedlicbe Krafte erzeugt 
werden konnen. 

7. Roboterschweifizange nach einem der Anspruche 1 
bis 6, dadurch gekennzeichnet, dafi die Antnebsvor- 
richtung (5) einen Wechseistrom-Servo-Regler mit 40 
progranunierbarer Positionssteuerung aufweist 

8. Roboterschweifizange nach einem der Anspriiche 1 
bis 7, dadurch gekennzeichnet dafi die Elektrodenstel- 
lung der SchweiBelektroden (3, 4) zueinander mittels 
einer Steuereinheit frea programmierbar ist 45 
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